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度値から濃度共起行列 P(i; j) を作成する。濃度共起行列














































































































図 5: 濃度対 i; j と変
位 
P(i; j)は、図 5のように濃度 iのピクセルから一定の位置
関係  = (Dx; Dy) だけ離れた点の濃度が j である確率を












StaticState (INE > TH1)
UnknowState (TH2  INE  TH1)
SpinningState (INE < TH2)
(2)







ム数が 2559 フレーム、静止していたフレーム数が 3541フレー































































































を行った。図 8,9,10は確認実験の結果である。ex は図 8のよう
になった。また回転ボールの運動量は図 9 からバウンドの前後
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